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. KARTA PRZEDMIOTU

Nazwa przedmiotu: ROBOTYKA 5
Kod przedmiotu: Ro5

Jednostka prowadzaca: Wydziat Mechaniczno-Elektryczny
Kierunek: Automatyka i Robotyka
Specjalnosc: Informatyka Stosowana
Modut: tresci specjalnosciowych
Poziom studiéw: | stopnia

Forma studiow: niestacjonarne
Semestr studiow: VII

Profil: ogélnoakademicki
Prowadzacy: dr hab. inz. Jerzy Garus

CEL PRZEDMIOTU

Zapoznanie studentéw z zadaniami realizowanymi przez roboty podwodne i nawodne.
Zapoznanie studentéw z podstawowymi konstrukcjami robotéw podwodnych i nawodnych.
Zapoznanie sudentéw z systemami sterowania robotéw podwodnych i nawodnych.
Zapoznanie studentéw z manipulatorami stosowanymi w pracach podwodnych i nawodnych.
Zapoznanie sudentow z krajowymi mozliwo$ciami budowy robotéw podwodnych i nawodnych.

Zapoznanie studentéw z aktualnymi $wiatowymi tendencjami badawczymi w robotyce podwodne;j i
nawodnej

WYMAGANIA WSTEPNE W ZAKRESIE WIEDZY, UMIEJETNOSCI | INNYCH KOMPETENCJI
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Znajomosé podstawowych praw: elektrotechniki, elektroniki, automatyki, informatyki, mechaniki.

EFEKTY KSZTALCENIA
Student zna zadania realizowane przez roboty podwodne i nawodne.

Student zna podstawowe metody konstrukcji robotéw przeznaczonych do zastosowania w pracach
podwodnych i nawodnych.

Student zna aktualnie stosowane systemy sterowania robotami podwodnymi i nawodnymi.

Student zna konstrukcje i zasady dziatania manipulatoréw stosowanych w roboryce podwodnej i
nawodnej. Umie dobraé typ manipulatora i jego podstawowe charakterystyki w zaleznosci od
wykonywanych prac.

Student ma rozpoznanie krajowego rynku budowy robotéw podwodnych i nawodnych oraz jego
potencjalnych mozliwosci.

Student zna aktualne kierunki prowadzonych na swiecie prac naukowo-badawczych zwigzanych z
robotyka podwodng i nawodna.

TRESCI PROGRAMOWE

WYKLADY Liczba
godzin
Zadania wykonywane przez roboty podwodne i nawodne w gospodarce morskiej i MW RP. 1

Podstawy konstrukcji robotéw podwodnych i nawodnych.
Systemy sterowania robotami podwodnymi i nawodnymi.
Sterowanie manipulatorami robotéw podwodnych i nawodnych.
Krajowy przemyst robotéw morskich.

Aktualne tendencje badawcze w robotyce morskiej.
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Razem
CWICZENIA
Dob6r manipulatora i jego parametrow do wybranego typu pracy. 2
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ZAJECIA LABORATORYJNE

Razem

Badanie wybranych systemo6w sterowania robotéw podwodnych i nawodnych.

Badanie wybranych manipulatoréw robotéw podwodnych i nawodnych.

NARZEDZIA DYDAKTYCZNE

Notebook z projektorem

Tablica i kolorowe pisaki

Pomoce naukowe: ROV SP 50 z manipulatorem, ROV SeaBotix LBV200-4 z manipulatorem, pojazd
nawodny "Edredon”, ramie wybranego manipulatora podwodnego.

SPOSOBY OCENY
FORMUJACA

Sprawdzian
Odpowiedz ustna

PODSUMOWUJACA
Wykonanie zadanie praktycznego
Kolokwium
Zaliczenie

OBCIAZENIE PRACA STUDENTA

Razem

EK1, EK5-EK6

EK1-EKS, EK5-EK6

Forma aktywnosci Srednia liczba godzin na zrealizowanie aktywnosci
semestr Vil razem

Godziny kontaktowe z nauczycielem 30 30

Przygotowanie sie do wyktadéw i ¢wiczen 10 10

Samodzielne opracowanie zagadnien 10 10

Konsultacje 10 10

SUMA GODZIN W SEMESTRZE 60 60

PUNKTY ECTS W SEMESTRZE 2 2
LITERATURA
PODSTAWOWA

KACZOREK T. [i in.]: Podstawy teorii sterowania, WNT, Warszawa 2005
CRAIG J.J.: Wprowadzenie do robotyki. WNT. Warszawa 1993

DOMACHOWSKI Z.: Automatyka i robotyka - podstawy, Wyd. PG, Gdansk 2005
HONCZARENKO J.: Roboty przemystowe: budowa i zastosowanie. WNT, Warszawa, 2004
MORECKI A., KNAPCZYK J.(red.): Podstawy robotyki : teoria i elementy manipulatoréw i robotow. wyd.3

zm. i rozsz., WNT, Warszawa 1999
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Formy oceny

Efekt Na ocene 2 Na ocene 3 Na ocene 4 Na ocene 5
Student zna zadania realizowane przez roboty podwodne i nawodne.

EKA . , . Student ma ogélng znajomos¢ zadan Student zna zadarlna realizowane przez Student zna zadania realizowane przez
Student nie zna zadan realizowanych i . |roboty podwodne i nawodne w . !

. realizowanych przez roboty podwodne i S roboty podwodne i nawodnew kraju oraz
przez roboty podwodne i nawodne. L gospodarce morskiej i w obsszarze - - . e
nawodne w gospodarce morskie;. S . . X kierunki ich zmian na $wiecie.
zapewnienia bezpieczenstwa panstwa.
Student zna podstawowe metody konstrukcji robotow przeznaczonych do zastosowania w pracach podwodnych i nawodnych.

EK2 |Studentnie zna zadnych przyktadow Student zna podstawowe zatozenia Student zna krajowe i Swiatowe kierunki Stt:}d?rntkzrjar pk;)cigtawcr)we rr]netody hd
konstrukcji robotdéw podwodnych i konstrukcyjne robotéw podwodnych i rozwoju konstrukgji robotdéw podwodnych ° ts uKcyi robotow p ZT]Z a(cj:zor:jyc h(?
nawodnych. nawodnych budowanych w kraju. i nawodnych zastosowania w pracach podwodnych |

nawodnych.
Student zna aktualnie stosowane systemy sterowania robotami podwodnymi i nawodnymi.
Ek3 |Studentnie zna aktualnie stosowane Student posiada ogélne wiadomosci na Student posiada W|e’1dom030| ZWIazane oy dent zna aktualnie stosowane
. . . . . ze strukturg systemow sterowania . .
systemy sterowania robotami temat systeméw sterowania robotami ) i, . systemy sterowania robotami
. . s . robotami podwodnymi i nawodnymi w s :
podwodnymi i nawodnymi. podwodnymi i nawodnymi. L . . podwodnymi i nawodnymi.
zaleznosci od realizowanych zadan.
Student zna konstrukcje i zasady dziatania manipulatorow stosowanych w roboryce podwodnej i nawodnej. Umie dobrac typ manipulatora i jego podstawowe
charakterystyki w zaleznosci od wykonywanych prac.
Student zna konstrukcje i zasady

EKa4 |Student nie zna zad_nych.przykiadow Student posiada ogélne wiadomosci Stud_ent zna metody doboru typu _ dziatania manlpulatqrow stosovxfanyc.h w

budowy i zasady dziatania - . . manipulatoréw do prac podwodnych i roboryce podwodnej i nawodnej. Umie
. X . dotyczace konstrukcji manipulatoréw do . , . . .
manipulatoréw do prac nawodnych i . nawodnych w zalezno$ci od dobraé praktycznie typ manipulatora i
prac podwodnych i nawodnych. : , . .
podwodnych. realizowanych zadan.. jego podstawowe charakterystyki w
zaleznos$ci od wykonywanych prac.
Student ma rozpoznanie krajowego rynku budowy robotéw podwodnych i nawodnych oraz jego potencjalnych mozliwosci.

EK5 |Studentnie zna krajowego rynku Student ma ogd6lne pojecie o krajowym ztugegzcarlgsﬁgﬁ og;c:;i:éf‘ajcrmjace rStrL:s er';t rggv;ozrzgzr:’ame kc;ajo;vr?goh .
budowyr obotéw podwodnych i potencjale w zakresie budowy robotéw naQw udn ra; Potrafi pm. nié R mowic ny udnu h yr otow p? r:NO Inych I
nawodnych. podwodnych i nawodnych. odnych. Fotrali wymienic 1 omowic awoanych oraz jego potencjainyc

zbudowane w nich kocstrukcje. mozliwosci.
Student zna aktualne kierunki prowadzonych na swiecie prac naukowo-badawczych zwigzanych z robotykg podwodng i nawodna.
. - .. Student zna wybrane $wiatowe Student_zna wybrane sw[atowe . |Student zna aktualne i perspektywiczne

EKe |Studentnie zna Swiatowych tendencji tendencje rozwoje robotéw nawodnych i

rozwoje robotéw nawodnych i
podwodnych.

tendencje rozwoje robotéw nawodnych i
podwodnych.w zaleznosci od
zastosowania.w gospodarce morskie;.

podwodnych.w zaleznosci od
zastosowania.w gospodarce morskiej i
zapewnieniu bezpieczenstwa panstwa.

kierunki prowadzonych na swiecie prac
naukowo-badawczych zwigzanych z
robotyka podwodng i nawodna.




